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PARTIE Etude de la fonction technique : Transmettre la
puissance motrice

1.1 Obiectif de l'étude :

une élévation de temtÉrature trop importante peut modifier les caractéristiques d'un lubrifiant'
L' étude proposée cherche à vérifier labsence de problèmes de surchauffe dus à l'énergie
dissiDée dans le motoréd ucteur.

1.2_DonnéCS-de l'élgdei

- Les têtes de mesure se déplacent grâce à des courroies crantées ( une counoie pour les
têtes supérieures, une counoie pour les têtes inférieures ) .

- L'étude se limite à la counoie supérieure.
- La vitesse linéaire de la counoie crantée entraînant les têtes de mesure supérieures :

V couroie / bâti = 0,4 m r s ( vltesse moyenne )
Le moteur I entraÎne dircctemont la poulie motrlcê 13

- Le diamètre d'enroulement de la poulie motrice 13 : Dl3 = 34 mm
- Le couple moteur transmis à I'axe 14 : C motêur = 38 Nm

1.3_Igye!ldem3!dé :

1.3.1 Calcul de la ftéquence de rotation du moteur électrique.

.1.3..1.1 A partir des données de l'étude écrire cidessous I'expression littérale de la vltesse
angulaire o) moteur/ bâti'

<+2..a,-k /...-.........--......!;:*-!--i".-t6iki =___p;_ 1,5

1.g.1.2 Application numérique : Calculer (o moteur, bâti en rd / s'

, .....................9r_ n**1.,...,.........:....2-1.-5.t...t.1.1.è-.....:................. MMMMM+i ,l
. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . r r \ .4. . . . . . . .&nt .=. . . .0J3'  . '2 . . - .9-1.-Q-41. . r* . .

2
1.3.1.3 Ecrire ci-dessous l'èxpression litlérale de la Gonversion de la vitesse angulaire o

moteur, bâti ( rd, s ) en fÉquencê de rotation N moteur / bâti ( tr' mn )
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1-3-'l .4 Aoolication numérique : Calculor N moteur'bâti èn tr/mn'

"-t3.z 
calcul des pertes énergétiques dans le motoréducteur

1.3.2.1 Ecrire ci-dessous l'expression littérale de la puissance du moteur Pm ( en Watts )

iJutfoppe" p"t f" *uple C moteur se déplaçant à la vitesse ro moteur ' bâti'

1.3.2.2 Aoolication numérique :
A oartir des données de l'étude et en utilisant (D moteur 'bâti = 24 rd ' s calculer cÈdessous la

puissance moteur Pm en Watts'

P,-*..;.....3.8..x..& .ç....=-.. .a I 2. -.:&

1.3.2.3 La pulssance moteur Pm ( on prendra pour v€leur lT 
= gso w ) -t'"spondant à la

puissance ioumie à I'entÉe et le rendement 4 étant égal à 0'9'

Ecrire ci-dessous l'expression littérale de la puissance perdue par le moiorâlucteur' notée Pp'

? '--.*- - . -- .  /  J6

ft ,4 el  l -  
'>

I- /'l

? - - - ) j rr\:o, é)
I

................1r..= . ... ?.. "** - --.(..A - I )

Pour éviter les problèmes de surcnafie, Ë-puissance oissipee doit être inférieure à 100 w'

1.3.2.4 Aoolication numéfioue : calculer la puissance p€rdue Pp en watts' et conclure l'étude'
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P.p..=.......-9.:t.-2.. x,...[..:!..-.e,1]...-.....X7,..2.!-1.........

1.1,.2-y.(...1p-p.....w...........î.Q...*.'.ft.,*..ftà....&....i.y.- .'k..t*J--/t".

1.3.3 Etude de la fixation du motoréducteur.

1.3.3.1 Indiquer quelle est la fonction de la vis repère I : ( voir BAN 2yg et BAN 3/8 )

Ê.X!*.....q."J'l-.ç*...o")...l*...^"l.'La,a-}o. r*'-.. d*.. L*...1+-ân-.........

-.. a*rëla,'*.. :Ï -. "t. J.( o^.*-..1 tt-. - -.. -. -.

1.3.3.2 ldentifier sur les dèux vues du dessin du palier repère 2 ( cidèssous ), en les coloriant
en bleu, les surfaces fonctionnelles du palier participant à la fonction technique :
positionner et fixer le motoréducteur repère 1 par rapport au palier repère 2.
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PARTIE 2 - Etude de la.tonction t-eçhnique :
-- 

GuidteustelDll'axe-U

2.1 Obiectif de l'étude.:
#Ëtffii#Ëi; varider ra définition d" F rl"i:9itiY?1,*i::t*ij'1';'l**lil"Î

""n" riffff ;iÏ.ti'""Jffiffi iË ffi1" Ëi ouné rineui'"^"i'::l15."ltî::il?,Xi,1vse statique
::i"""',:'Ïi'"ffiât:Ëïffi;Ë ; d" les conrronter avec la réalité lechnolosique'

Voir BAN 4/8

îffimmr'ii ?ïïri; . ," n,,"""ur dont la direction est confondue avec re brin rendu de
,ffïIffiJ;g"à",Jr"rlb 

supérieur et inférier-r se timirenr aux rorseurs transmissibtes dans leurs liaisons

- f""*t"TJ"?i""""*t à t'axê 14 un couple pur de 38 Nm slivant l'âxe de roiâtion
. 

.ù 
Ë;;i;i;;;; 3D de fisoremed,à enectuË[H,ull 

*", r,.,,,,,,,r, .,., .,0,
- Le schéma cinèmâÛque spatÉl de llsolr

[ r ]
| (nati-+nn$),

//
/4 b l

| (naa-+ ntt$),

2.3 Travail demandé :

2.3'1|dentificationd,unsous-ensemb|edepiècescinématiquem€ntliées
colorier, sur le dessln "n coupËio"it gi 5/10 ; t'ensemble-des pièces formant le bloc

cinématiquement liê ( ou cta"se o'equivàËnlà ia ft p"''ifi" '13 sauf l'arbre moteur repère 1'

2.3.2 Ecrire les torseurs transmissibles par les liaisons rotule en B et linéaire annulairê en A

;+9- (
2.3.3 Transporter le torseur exprimé en A au point B: \nô"o
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Ce problème de statique nécessite la réduction de tous les torseurs au même point puis la

résolution du systèm" O'equution' oËteiï-Ëîut ru iult" o' ptoblème' du fait de la répétitivité de

ces opérations, des résultats obten"tî"i f"l<pf"li"fl"" O'un logiciel de calcu' ""'" 
i"JiJig-O?i" ^,

dans ia question suivante. tul9 oZz yo t"'

Torseur réduit au Point B
On rappellê la formule dLl
transport Pour le moment:
..--> ....._> ----)> "------,>

Me=Me+BA^Rea t -a t ra

Torseur initial

[ r ]
I  Oq-.!)"

[ ' o ' @ ' ]
1'Y" 'a' I
l=t .a-) "06

Vecteur
transport

BA

Produit vectonel

BA ̂  ReâFRn"

f-g=-rt
\  [ ' " '

)  1/ '' 
l2A

[ - r t  \

\ : /
t't. (

( ' t z \  l . \  / o

\ ; l1 ,;)'Ifi^

IEELMEJBIS



-  a 1 (  7 a *  ^ ,
(,{LyY:'(

Co Ê&ie-é

:

c
s

ISTEELMEJB -fr -�îi-queetconsÙuction

Document RéPonse
Page : BR 5l I

Eiude des systèmes techniques indusinels
Bac sTl G Electronque



I
I I o ÈfujÈ-.'

2.3.4 lnterpétGr dês ésultats :

l:ffirisgrii:rit'i#::ï'dilîï:"Ë:"rff"':"nffi:"#' 
tr"ï

ces vareurs conespondent il","J:li::fiîî?i lXîï:["^î,"1Ëi.'is 
chacun des

roulements dont la désignation con

Le foumisseur indique une charge stâtique de base (âppêré c0 ) pour chacun de ces roulements'

Indiquer ci'dessous si le: rol|lementsi,Ï:iî:fiii;îcepteur 
ont une Gharse stâtique de

base Co suffisante Pour rèslsrcr

ArrENroN:uneÉponseparoui;;,,#,..::îliffJ.î,ï*".nints'irrautiustinel
votre léPonse en relevant' notâr
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PARTIE 3 : E la fonction hnique

Rilqtert'exaen!re!!q-de-bi4 j j ère 1
de

3.1 Obiectif de l'étude :

Cette étude permet de définir les actions de maintenabilité et leur chronologie' Uélude

p.p"i;;.;t"t-é6ài"m"nt oe oe"tii" iai Èur représentation en perspective les solutions de

conceDtionetdeconst,ucrtonoe"'onctionstechniquesélémentairesd'unepièce'
Voir BAN 4/8

- Lors des opérations de maintenance périodiques un réajustement de la tension des

courroies est à effectuer'
- Cette opération concemant le brin tendu de la counoie est également réalisée lors du
- 

i""ii"îËîà-,ioi,-Àtntage o'une counoie' il est alors nécessaire de faire varier

I'entraie e des poulies qui participent à la transmission de la Puissance
_ La solution constructive reten;e par le concepteur pour faire.varier I'entraxe est

l,excentration au niveau ou guiàJge en rotatiôn du palier repère 2 et du corps repère 6'

- Le document annexe gnN o8li?ànsmii"ion oe plissance par poulies counoies'

- Le document annexe enn va : àËpiË"àntution "i' gO "n image ombrée d'une partie

du mécanisme étudié'
- i: Ëî;ï;;;;;; eAN 2/8 : Représentation en 2D en vue en coupe du mécanisme

étudié
- iJàoîurn"nt "nnexe BAN 3/8 : Nomenclature d-u mécanisme étudié'

- Le document annexe BAN a/é ' ôÉ;"i" Jt définition en 2 vues du palier excentré 2'

3.3 Travail demandé :
3.3.1 Réglage de I'entraxe' ..-.

Définir ci-dessous les dfierentes étapes pour assurer le églage de l'entraxe des

oouti""iiêË "iup" = ,2è'" étape = 3æ étaoe = )'
' 

vous utiliserez impératrvement lËJ oesi-n'"tion" "ir"s repères de la nomenclature et

vous indiquerez le type d'action 'euiiielïi" itutételemployé dans chacune des étapes (

exemple quelconqu": r"'' etapt = Ëiieïir""*"" â""rûÉ Rep 26 à l'aide d'une pince à

""""*ùlu" 
"n"nnurez de ligne à chaque nouvelle étape

0r( ....'t:..rf*l*:-..-.t)'z'.'àt't*u "Jià T tàà '4+#i''t& "4 è'!|*ié+"+":2*t-'tà'{"gr<

o r( .....2=. aUp" "'E*;*-'- 1à't*,l.-" a-*'t*a^'é+"àtt= '*c+' 2+""/<llz="" " "'

.,......... .. aæ.%lr�'^+ t't+' z)"";" 'g'' "'*'***' "*" '&&'-"*" '7^v*" "

!t^. tx.&""^.- tlç.. -L:"e-'h*'** """

",( .....S.* itt''6*"' "' Etl,+s^l,'-'-Qt^ g''uèà 's4-'Q""; 'L':';"L '&L"*""!4-'8v<'
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3JJ lrr$cctiye irométri4ûe à MAIN LEVEE.

A patir des documèniq aaucxes (voir donaées
cotplét€r, ci-dessoùs et dâus le respect des
rÉrgpætive A MAIN LEVEE déjà ébauc!é du
Les formes cachées ne seront Das
celles de la partie déjà ebauchée du

L O

on de,a'ande de
P,ROpORnoNs,ra

Rep 2.
d€s fuyaût€s sercnt
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